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Request for examination has been filed pursuant to § 44 Patent Act 

54 Motorcycle headlight-stabilizer system 

57 When the motorcycle (1 ) is negotiating a 
curve, the inclination (5) of the vehicle causes 
the beam pattern (3) of the dipped beam cone 
to deviate considerably from the form and 

range required by traffic regulations. Hereby [see original for drawing] 

the range of vision in the curve is greatly 
reduced, and also oncoming traffic is blinded 
(6). This leads to considerable impairment of 
traffic safety. 

The invention comprises a fully electronic piezo 
sensor unit with headlight and positioning 
mechanism (2), which stabilizes the light cone 
(4) of the dipped beam in horizontal position 
while the motorcycle (1) is negotiating a curve. 
By the use of two piezo crystal sensors in two 
different axes, namely the (x-x) and (z-z) axes, 
there is obtained a redundant system. A 
blinding beam (6) is no longer produced. 
For use in motorcycles, two-wheeled vehicles 
or similar single-track vehicles that undergo an 
inclination around the longitudinal axis during a 
change in direction (curve). 
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Die folgenden Angaben sind den vom Anmelder eingereichten Unterlagen entnommen 

Prufungsantrag gem. § 44 PatG ist gestellt 

@ Motorrad-Scheinwerferstabilisator-System 

(57) Wahrend der Kurvenfahrt des Motorrades (1) verlafct 
das Strahlmuster (3) des Abblendlichtkegels durch die 
Neigung (5) des Fahrzeuges die verkehrstechnisch vorge- 
schriebene Form und Reichweite erheblich. Hierdurch 
wird zum einen die Sichtweite in der Kurve stark redu- 
ziert, zum anderen der Gegenverkehr gebiendet (6). Dies 
fiihrtzu einer deutlichen Beeintrachtigung der Verkehrssi- 
cherheit. 

Die Erfindung besteht aus einer vollelektronischen Piezo- 
Sensor-Einheit mit Scheinwerfer und Verstellmechanik 
(2), die den Lichtkegel (4) des Abblendlichtes wahrend der 
Kurvenfahrt des Motorrades (1) in horizontaler Lage sta- 
bilisiert. Durch die Verwendung von zwei Piezokristallsen- 
soren in zwei unterschiedlichen Achsen, (x-x) und (z-z), er- 
gibt sich ein reduntantes System. Ein Blendstrahi (6) tritt 

■ nicht mehr auf. 

i Zu verwenden bei Motorradern, Zweiradfahrzeugen oder 

■ ahnlichen Einspurfahrzeugen, welche bei einem Rich- 
tungswechsel (Kurve) eine Neigung um die Langsachse 
vollfuhren. 
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Beschreibung 
Stand der Technik und Fundstellen 

Es ist bekannt daB die Scheinwerfer von Fahrzeugen dem 5 
Kurvenverlauf nachgefuhrt werden, um bessere Sichtver- 
haltnisse zu erhalten und um die Blendung des Gegenver- 
kehrs zu minimieren. Aus bereits erloschenen und noch be- 
stehenden Patenten ist bei einer derartigen Einrichtung fiir 
Motorradscheinwerfer bekannt, daB zur Steuerung der lb 
Scheinwerfereinheit Gyroskopkreisel, mechanische Ge- 
wichte oder Ultraschallabtastung der StraBenoberflache ver- 
wendet werden soil en. 

Die bisher veroffentlichten Versuche, durch Strahlmuster- 
hoheneinstellungen und -rotation den Stand der Technik zu 15 
verbessern, sind von der Konzeption her storanfallig, war- 
tungsintensiv oder gar technisch nicht realisierbar (z. B. die 
Erfassung der seitlich gerichteten Fliehkraftkomponente, 
die beim Motorrad durch die Neigung bei Kurvenfahrt gar 
nicht vorhandenen ist). 20 

Patente DE 28 40 714 C2, DE 25 56 876 B2, 
DE 24 15 783 B2: Aus diesen Patenten ist bekannt, daB die 
Strahlmuster der Scheinwerfer dem Kurvenverlauf angepaBt 
werden. Bei alien Patenten ist die technische Machbarkeit 
der Schraglagenmessung in Frage zu stellen. 25 

Beim Patent DE 38 27 149 C2 wird die StraBe mit 4 oder 
mehr Ultraschallsensoren abgetastet. Bei schrager werden- 
der StraBe, die die Echoflache darstellt, werden die Ultra- 
schallempfanger nicht mehr vom Ultraschallecho erreicht. 
Der Erfinder nutzt zum Ausgleich noch mehr Empfanger. 30 
Unterschiedliche StraBenbelage, Randsteine, Sensorver- 
schmutzung und auch die Eigengeschwindigkeit des Motor- 
rades mac hen eine Messung mit Ultraschall nur schwierig 
moglich. Ganz offensichtlich war zudem bisher keines der 
vorgeschlagenen Konzepte wirtschaftlich. 35 

Zugrundeliegendes Problem 

Wahrend der Kurvenfahrt des Motorrades, insbesondere 
mit Abblendlicht, verlaBt das Strahlmuster des Lichtkegels 40 
durch die Neigung des Fahrzeuges die verkehrstechnisch 
vorgeschriebene Form und Reichweite, je nach Radius und 
Geschwindigkeit, erheblich. Hierdurch wird zum einen die 
Sichtweite in der Kurve stark reduziert, zum anderen durch 
die asymmetrische Form des Lichtkegels insbesondere in 45 
Linkskurven (resp. bei Linksverkehr in Rechtskurven) der 
Gegenverkehr geblendet. Dies fiihrt zu einer deutlichen Be- 
eintrachtigung der Verkehrssicherheit. 

Nur eine gewerblich anwendbare, kostengiinstige, tech- 
nisch machbare und zuverlassige Steuerung der Scheinwer- 50 
fereinheit fur alle Motorrader, Motorroller und Einspurfahr- 
zeuge, welche auch in der Schraglage in Kurven eine Aus- 
leuchtung wie bei Geradeausfahrt haben und den Gegenver- 
kehr durch den aufsteigenden Lichtkegel nicht blenden, 
kann dieses Problem losen und funktionssicher machen. 55 

Istzustand der technischen Merkmale des Motorradlichtes 
nach heutigem technischen Stand 

Die Einstellung des Fahrlichtes, insbesondere des Ab- 60 
blendlichtes wird vom Gesetzgeber vorgeschrieben und am 
gerade stehenden Fahrzeug gemessen. In jeder Kurve neigt 
sich das Fahrzeug mit dem Scheinwerfer um die Langs- 
achse. Das Motorrad hat als Einspurfahrzeug durch die 
Schraglage des Fahrzeuges in den Kurven eine verzerrte, 65 
stark verkleinerte ausgeleuchtete Flache. 

Fig. 01 zeigt die ausgeleuchtete Flache 04 bei Geradeaus- 
fahrt mit dem in Fahrtrichtung linken Begrenzungsstrahl 03 



und dem in Fahrtrichtung rechten Begrenzungsstrahl 02, 
wobei der rechte Begrenzungsstrahl 02 bei Rechtsverkehr 
und aufgrund des asymmetrischen Abblendlichtes weiter 
vor dem Fahrzeug 01 auf dem Boden auftrifft. 

Fig. 02 zeigt das Fahrzeug 01 bei der Kurvenfahrt in einer 
Linkskurve. Die Schraglage des Fahrzeuges 01 um den Win- 
kel 13 ergibt eine ausgeleuchtete Flache 05. Der in Kurven- 
richtung liegende Bereich 09 wird nicht mehr ausgeleuchtet. 
Zusatzlich trifft der rechte Begrenzungsstrahl 02 nicht mehr 
auf dem Boden auf und wird damit zum Blendstrahl 10. 

Fig. 03 zeigt das Fahrzeug 01 bei der Kurvenfahrt in einer 
Rechtskurve. Die Schraglage des Fahrzeuges 01 um den 
Winkel a ergibt eine ausgeleuchtete Flache 06. Die Bereiche 
11 werden nicht mehr ausgeleuchtet. Zusatzlich trifft der 
linke Begrenzungsstrahl 03 nicht mehr auf dem Boden auf 
und wird damit zum Blendstrahl 12. Der Gegenverkehr wird 
trotz Abblendlicht geblendet. 

Realisierung der Erfindung 

Unsere Erfindung korrigiert den Lichtkegel des Fahrlich- 
tes wahrend der Kurvenfahrt des Motorrades. Durch das 
Motorrad-Scheinwerferstabilisator-System wird das Fahr- 
licht, insbesondere das Abblendlicht, korrigiert. 

Fig. 04 zeigt das Fahrzeug 01 bei der Kurvenfahrt in einer 
Linkskurve. Die Schraglage des Fahrzeuges 01 um den Win- 
kel (3 ergibt eine ausgeleuchtete Flache 07. Durch den Ein- 
satz des Motorrad- Scheinwerferstabilisator- Systems wird 
die Scheinwerfereinheit um den Winkel p korrigiert. Die 
ausgeleuchtete Flache 07 ist gegenuber der ausgeleuchteten 
Flache bei Geradeausfahrt (siehe Fig. 01) nicht mehr veran- 
dert. Ein Blendstrahl 10 (siehe Fig. 02) tritt nicht mehr auf. 

Fig. 05 zeigt das Fahrzeug 01 bei der Kurvenfahrt in einer 
Rechtskurve. Die Schraglage des Fahrzeuges 01 um den 
Winkel a ergibt eine ausgeleuchtete Flache 08. Durch den 
Einsatz des Motorrad-Scheinwerferstabilisator-Systems 
wird die Scheinwerfereinheit um den Winkel a korrigiert. 
Die ausgeleuchtete Flache 08 ist gegeniiber der ausgeleuch- 
teten Flache bei Geradeausfahrt (siehe Fig. 01) nicht mehr 
verandert. Ein Blendstrahl 12 (siehe Fig. 03) tritt nicht mehr 
auf. 

Fig. 06 und 07 der Scheinwerfereinheit 14 in der Motor- 
radverkleidung 13 wird derail gestaltet, daB das Strahlmu- 
ster um die Langsachse (x-x) des Fahrzeugs verstellbar ist. 

Am Motorrad wird eine Sensoreinheit 15 angebaut, die 
aus einem oder zwei Sensoren auf Basis von handelsiibli- 
chen schwingenden Piezokristallen besteht, deren abwei- 
chendes Schwingungsverhalten bei Beschleunigungen in 
bestimmte Richtungen gemessen wird. 

Die Sensoreinheit 15 miBt die um die Hochachsc und/ 
oder die Langsachse auftretenden Beschleunigungen. Aus 
den gemessenen Beschleunigungswerten wird die Neigung 
des Fahrzeugs wahrend der Kurvenfahrt auf annahernd hori- 
zontaler StraBe bestimmt und die Verstellung der Schein- 
werfereinheit entsprechend angesteuert. 

Der Drehantrieb 17 im GehSuse 18 bewegt iiber die Gabel 
20 die Scheinwerfereinheit 14, welche mit dem Winkelsen- 
sor 16 uberwacht wird. Weiterhin ist die Scheinwerferein- 
heit mit einer Ruckstelleinrichtung 19 versehen, welche bei 
Ausfall des Scheinwerferstabilisierungssystems die Schein- 
werfereinheit in Mittelstellung zuruckfuhrt. 

Fig. 09 durch die Verwendung von zwei Piezokristallsen- 
soren 35 und 36 in zwei unterschiedlichen Achsen ergibt 
sich ein redundantes System. Die Lagesensorik 34 auf 
Piezo- und Halbleiterbasis, vollelektronisch aufgebaut, er- 
fafit kontinuierlich die Winkelgeschwindigkeit der Fahr- 
zeugbewegung um die Langsachse 36 und Hochachse 35 
und meldet sie an die Ubergeordnete Regelungselektronik 
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38. Der Winkelsensor 37 erfaBt die eingcstellte Vcrdrehung 
des Scheinwerfersy stems urn die Langsachse (x-x) (siehe 
Fig. 06) und meldet sie an die Regelungselektronik 38 zu- 
ruck. 

Wird die Lagesensorik 34 am beweglichen Teil des 5 
Scheinwerfersy stems 40 angebracht, kann auf den Winkel- 
sensor 37 verzichtet werden. In diesem Fall enthalt das Inte- 
gral uber das Ausgangssignal des Langsachsensensor 36 di- 
rekt Information uber die Verdrehung des Scheinwerfersy- 
stems 40 gegeniiber der Horizontalen. 10 

Die Regelungselektronik 38 wertet die von der Lagesen- 
sorik 34 erfaBte Lageanderung aus und bildet daraus die fiir 
die Scheinwerfer-Verstellung erforderlichen Steuersignale. 
Gleichzeitig uberwacht sie die korrekte Funktion der Lage- 
sensorik 34 und kann ggf. einen Nullierungsvorgang durch- 15 
fuhrcn. Die Treiberstufe 39 verstarkt die Steuersignale der 
Regelungselektronik auf die fiir die Scheinwerferverstel- 
lung 40 erforderliche Ausgangsleistung. 

Der Spannungswandler 33 erzeugt aus dem vorhandenen 
Bordnetz 32 die fiir den Betrieb von Lagesensorik 34 und 20 
Regelungselektronik 38 erforderlichen, storungsfreien Ver- 
sorgungsspannung. 



Vorteilhafte Wirkung der Erfindung 
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Die Erfindung ist wirtschaftlich auszufiihren. 

Die System kosten liegen gegeniiber den bisher bekann- 
len Systemcn wesentlich niedriger. 

Die Erfindung macht es moglich, auch Scheinwerfer mit 
hohcrcn Lichtlcistungcn einzusctzen. Dies war aufgrund der 30 
starkcn Blendwirkung bisher nicht moglich. 

Die Sensorik ist vollelektronisch aufgebaut und hat daher 
gegeniiber bisher vorgeschlagencn Ansatzen mit Kreisel 
und mechanischen Pendeln den Vorteil der absoluten Ver- 
schlciBfreiheit. 35 

Auch die Empfindlichkeit der ebenfalls zur Erfassung der 
Fahrzeugneigung bekannten Ultraschall-Sensoren gegen 
Verschmutzung besteht hier nicht. Dies gilt ebenso fiir die 
Einflusse unbekannter Umgebungsbedingungen wie der Be- 
schaffenheit der StraBenoberflache. Daraus ergibt sich auch 40 
gegeniiber diesem System eine ungleich htihere Betriebssi- 
cherheit. 



Eine Sensoreinheit 26 und 27, die auf Basis von Be- 
schleunigungsmessung die Winkelgeschwindigkeit in 
Kurven 22 und damit die Drehung des Fahrzeugs 21 
um die Hochachse 24 mit dem Sensor 27 und/oder die 
Winkelgeschwindigkeit beim Neigen des Fahrzeuges 
21 um die Langsachse 25 mit dem Sensor 26 erfaBt. 
Eine analoge od. digitale Auswerteelektronik 28, die 
die eingehenden Daten der Sensoreinheiten 26 und 27 
einschliefilich Winkelsensor in 23, verrechnet und fiir 
die Richtungsstabilitat des Scheinwerfersystem 30 er- 
forderliche Korrektursignale ableitet und an die Steuer- 
elektronik 29 weitergibt. 

Eine Ruckstelleinrichtung 31, die bei Systemausfall 
eine Mittelstellung der Scheinwerfereinheit 30 garan- 
tiert. 

2. Motorrad-Scheinwerferstabili sat or-Sy stem nach 
Patentanspruch 1, dadurch gekennzeichnet, daB das 
Motorrad-Scheinwerferstabilisator-System in den mei- 
sten vorhandenen Scheinwerfergehausen bei Motorra- 
dern oder ahnlichen Einspurfahrzeugen mit geringen 
Konstruktionsanderungen eingebaut werden kann und 
die Moglichkeit bietet, Scheinwerfer mit hoherer 
Lichtleistung blendfrei einzusetzen. 
Die Sicherheit fiir den Fahrer durch erheblich besseres 
Ausleuchten der Kurvenbereiche ist erhoht. 
Erst mit dem Einsatz der Erfindung kann die vom Ge- 
setzgeber vorgeschriebene Einstellung des Fahrlichtes 
nicht nur im Still stand od. bei Geradeausfahrcn eingc- 
halten werden. 



Hierzu 7 Seite(n) Zeichnungen 
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1. Motorrad-Scheinwerferstabilisator-System, zu ver- 
wenden als aku've Steuerung und Drehantrieb der 
Scheinwerfereinheit, um das beim stehenden Fahrzeug 
eingestellte Lichtstrahl -Muster (Abblendlicht) insbe- 
sondere bei Zweiradfahrzeugen, Motorradem oder 50 
ahnlichen Einspurfahrzeugen, welche bei einem Rich- 
tungswechsel (Kurve) eine Neigung um die Langs- 
achse vollfuhren, zu stabilisieren, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB die Erfindung den Lichtkegel des Fahr- 
lichtes (Abblendlichtes ) wahrend der Kurvenfahrt des 55 
Motorrad es mit einer wartungsfreien volielektroni- 
schen Sensoreinheit auf Piezobasis, welche bodenabta- 
stungsunabHangig, sowie schmutzunempfindlich, das- 
Ein- und Ausleiten der seitlichen Kippbewegung und ' 
die Winkelbeschleunigung im Kurvensegment erfaBt 60 
und den Scheinwerfer korrigierend in Horizontallage 
halt, wobei das Motorrad-ScheinwerferstabiHsator-Sy- 
stem, dargestellt in Fig. 08, folgendes aufweist: 
Eine Scheinwerfereinheit 30, die ihre Strahlrichtung 
gegeniiber dem Fahrzeug 21 aktiv und drehbar veran- 65 
dem kann. 

Ein Winkelsen sor 23, der die Verdrehung des Schein- 
werfersy stems gegeniiber dem Fahrzeug 21 erfaBt. 
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